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1≧品                (1)
MPAの変位量dに対する発生力Fは次式で表される。














Fig l■ntrasonic actuator mth piezoelectric cl■ltch
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Fig 4 Measurement ofrevOl■ttiOn speed and torque
(1)USMによる電圧制御
USM部の先端とロータ間に267Nの初期予圧を与え、
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Fig 6 Revolution speed vs torque contro■ed v01tage
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